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   ・画像処理：2つのカメラからの画像による目標物体の補足
        画像データからの目標の2次置座位置抽出
         2つの2次元座標位置から3次元座標位置を生成
         目標の3次元座標位置を遠隔操作コンポーネントへ送出
   ・遠隔操作：操作用コントロールインタフェース生成
        TCPIIPベースのネットワークによる操作指令の送出
         同ネットワークによるフィードバヅク情報の受信
         フィードバヅク情報を反映する3次元CGによる実環境モニタ
   ・実機制御：遠隔操作コンポーネントからの操作指令を実機に反映
         笹野角度情報を遠隔操作コンポーネントにフィードバック













  ・ サーボドライバ
  ・パージ用エアユニヅト・空気制御盤・エアコンプレッサSPL・15BD
  ・ 4爪ハンド、非常停止BOX
  ・ アームケーブル、盤間ケーブルおよび電源ケーブル
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方式 圧力開閉器式 加熱停止 付
吐き出し圧力 0。64～0．78Mpa 過電流停止 付（サーマルリレー）
吐き出し空気量 160㍑／min 安全弁噴出圧力 0．86凹pa
回転数 1920min－1 概略重量 135kg
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CPU Pentium II 400MHz
RAM 192Mbyte
Hard Disk4．81Gbyte
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  4．1．1 実験方法
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